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(§) Verfahren zum Regeln der Fahrgeschwindigkeit eines Kraftfahrzeuges 

@ Verfahren zum Regeln der Fahrgeschwindigkeit eines 
Kraftfahrzeuges, wobei die Fahrgeschwindigkeit auf eine 
vorgebbare Sollgeschwindigkeit (v son ) geregelt wird. 
Wird vom Fahrer eine Geschwindigkeitsanderung einge- 
leitet, so wird der Regelvorgang aufSer Kraft gesetzt und 
nach dem Beenden der Geschwindigkeitsanderung eine 
neue Sollgeschwindigkeit (v so u_ neu ) als RegelgroRe er- 
fafct, wobei der Betrag der aktuellen Beschleunigung 
<|a akt |)mit dem Betrag einer vorgebbaren Referenzbe- 
schleunigung (la^l-cja^pverglichen wird und die Momen- 
tangeschwindigkeit zu dem Zeitpunkt, in dem der Betrag 
der aktuellen Beschleunigung (|a aVt |)kleiner oder gleich 
dem Betrag der vorgebbaren Referenzbeschleunigung 
((a^ist, als neue Sollgeschwindigkeit (v soll . ne J abgespei- 
chert wird, die betriebspunktabhangig korrigiert werden 
kann. 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren zum Re- 
geln der Fahrgeschwindigkeit eines Kraftfahrzeuges. 

In modernen Fahrzeugen werden zur Komforterhohung 5 
fiir den Fahrer zunehmend Fahrgeschwindigkeitsregler ein- 
gesetzt, welche sic hers tel len, daB das Fahrzeug eine vorgeb- 
bare Sollgeschwindigkeit ohne ein weiteres Einwirken vom 
Fahrer beibehalt. Die Sollgeschwindigkeit kann hierbei bei- 
spielsweise auf geraden Strecken verbrauchsoplimiert oder 10 
in Abhangigkeit von Geschwindigkeitsbegrenzungen einge- 
stellt werden. 

Aus der DE-OS 28 42 023 ist ein Fahrgeschwindigkeits- 
regler bekannt, welcher liber eine Auswertung von Soli- und 
Istgeschwindigkeit die gewunschte Fahrgeschwindigkeit 15 
durch Beeinflussung der Motorleistung einstellt. Dabei ist in 
dynamischen Betriebszustanden wie Beschleunigen oder 
Verzogern eine zeitlich veranderliche Sollgeschwindigkeit 
vorgesehen, die das Fahrzeug mit einer vorgegebenen Be- 
schleunigung bzw. Verzogerung auf den gewiinschten bzw. 20 
eingespeicherlen Sollwert fuhrt. 

Aus derDE 196 27 727 Al ist ebenfallsein Verfahren zur 
Steuerung der Fahrgeschwindigkeit eines Fahrzeuges be- 
kannt, bei weichem die Fahrgeschwindigkeit nach MaBgabe 
einer vom Fahrer vorgegebenen Soli- und der Istgeschwin- 25 
digkeit gesteuert wird. Nach dem Abschalten der Regelung 
kann der Fahrer die Regelung mit der ursprunglich einge- 
speicherlen Sollgeschwindigkeit wieder aufnehmen, wobei 
in wenigstens einer Betriebssituation die Wiederaufnahme 
der urspriing lichen Sollgeschwindigkeit verzogert wird. Mit 30 
dieser bekannten Losung wird sichergestellt, daB der Fahrer 
und der nachfolgende Verkehr nicht durch unmotivierte Ver- 
zogerungsvorgange irritiert wird, was insbesondere bei Ge- 
schwindigkeitsregelungen rnit Bremseingriff, wie im adapti- 
ven Fahrgeschwindigkeitsregler oftmals realisiert, zu erheb- 35 
lichen KomforteinbuBen fuhrt. 

Bei den bekannten Geschwindigkeitssteuerungen ist es 
moglich, daB in einem Betriebszustand, vorzugsweise bei 
Verzogerung oder Beschleunigung, der Geschwindigkeits- 
rcglcr zcitwcisc abgcschaltct ist und sich das Fahrzeug mit 40 
einer wesentlich hoheren Geschwindigkeit bewegt, als dies 
beim vorhergehenden Regelbetrieb realisiert war. Mochte 
der Fahrer nach dem Beschleunigungsvorgang oder einem 
moglichcn Vcrzogcrungsvorgang das Fahrzeug mit der 
neuen erreichten Geschwindigkeit fahren, so muB er diese 45 
Geschwindigkeit neu in dem Fahrgeschwindigkeitsregler 
einspeichern. 

Durch das erfindung sgemafie Verfahren wird sicherge- 
stellt, daB eine neue Sollgeschwindigkeit ohne zusatziichen 
Programmierungsaufwand fur den Fahrer vom Steuergerat so 
selbsttatig erfaBt und als neue zu regelnde ZielgroBe vorge- 
geben wird. Die Uberwachung der aktuellen Beschleuni- 
gung in der Art, daB ein Vergleich des Betrages der aktuellen 
Beschleunigung mil dem Betrag einer Referenzbeschleuni- 
gung fur das Erkennen der Beendigung des Vorganges der 55 
Geschwindigkeitsanderung hat den Vorteil, daB vom Fahrer 
keine zusatzliche Aktion notwendig ist. Das Steuergerat er- 
kennt aufgrund des Vergleiches selbsttatig den Zeitpunkt, an 
dem die gewunschte Geschwindigkeitsanderung beendet ist 
und speichert die Momentangeschwindigkeit. als neue Soil- 60 
geschwindigkeit. 

Durch die in den Unteranspruchen aufgefuhrten Merk- 
male sind weitere vorteilhafte Ausgestaltungen und Verbes- 
serungen des erfindungsgemaBen Verfahrens gegeben. 

Das Ende der Geschwindigkeitsanderung wird erkannt, 65 
wenn innerhalb einer vorgebbaren Zeit nach dem Loslassen 
einer Bedieneinheit fur die Geschwindigkeitsanderung 
keine erneute Betatigung der Bedieneinheit erfolgt. Dies hat 



den Vorteil, daB nicht auf jede moglicherweise unbeabsich- 
tigte Gaspedal- oder Bremspedalbewegung des Fahrers rea- 
giert wird. 

Ein weiterer Vorteil ergibt sich daraus, daB nach dem Be- 
en den der Geschwindigkeitsanderung eine vorgebbare Zeit 
gestartet wird und erst, nach Ablauf dieser vorgebbaren Zeit 
(U) die Momentangeschwindigkeit (v mom ) als neue Sollge- 
schwindigkeit (v so n_ ncu ) erfaBt wird, da so das Einschwingen 
des Geschwindigkeitskonstanthalters auf die neue Sollge- 
schwindigkeit fiir den Fahrer ohne erkennbares Ruckeln er- 
folgt und damit der Fahrkomfort deutlich erhoht ist. 

Ein weiterer Vorteil ergibt sich, wenn die Momentange- 
schwindigkeit (v moni ) mil einer vorgebbaren, vorzugsweise 
betriebspunktabhangigen Geschwindigkeitsdifferenz (v) be- 
aufschlagt wird und diese adaptiv korrigierte Geschwindig- 
keit als neue Sollgeschwindigkeit (Vsou-neu) gespeichert 
wird, da das Fahrverhalten damit sehr gut an die aktuellen 
Anforderungen angepaBt wird. 

Die Erfindung wird nachstehend anhand der in der Zeich- 
nung dargestellten Ausfuhrungsformen naher erlautert. Es 
zeigen Fig. 1 den Prinzipaufbau einer Anordnung zur 
Durchfuhrung des erfindungsgemaBen Verfahrens, Fig. 2 
den Ablaufplan im Steuergerat bei negativer Beschleuni- 
gung und Fig. 3 den Ablaufplan im Steuergerat bei positiver 
Beschleunigung. 

Fig. 1 zeigt ein Steuergerat 10 zur Steuerung der Xiind- 
und Einspritzsteuervorgange in einem Kraftfahrzeug. Sol- 
che Steuergerate sind bereits beispielsweise mit dem Ziind- 
und Einspritzsteuergerat Motronic der Fa. Bosch bekannt, 
so daB ihr grundsatzlicher Aufbau hier nur soweit erlautert 
werden soli, wie es fiir das erfindungsgemaBe Verfahren von 
Bedeutung ist. Dem Steuergerat 10 werden die von nicht 
dargestellten Sensoren erfaBten Betriebsparameter wie z. B. 
Temperatur T, Druck p und Drehzahl n als EingangsgroBen 
11 zugefuhrt. Anhand der erfaBten Betriebsparameter wer- 
den im Steuergerat 10 rnittels dort abgelegter Kennf elder die 
entsprechenden SteuergroBen z. B. fur die Einspritzung und 
die Zundung berechnet, die dann an entsprechende Stellglie- 
der 12 und damit an die Peripherie des Kraftfahrzeuges aus- 
gegeben werden. In der Fig. 1 ist mit dem Bczugszcichcn 13 
eine Bedieneinheit BE angegeben, wobei diese Bedienein- 
heit z. B. ein Gaspedal oder ein Bremspedal sein kann. Wird 
die Bedieneinheit BE von einem symbolisch angegebenen 
Fahrer F bctatigt, so wird dies im Steuergerat 10 erkannt und 
die vom Fahrer gewunschte Veranderung in der Geschwin- 
digkeit realisiert. Fur den Fall, daB keine Geschwindigkeits- 
anderung eingeleilet wurde, wird die Geschwindigkeit des 
Kraftfahrzeuges, wie bereits bekannt, uber einen Soll-Ist- 
Vergleich auf den gewunschten Wert geregelt. 

Im Folgenden soil anhand des Ablaufplanes in Fig. 2 das 
erfindungsgemaBe Verfahren nach einer vom Fahrer gewoll- 
ten Verzogerung erlautert werden. In einem ersten Pro- 
grammschritt 20 wird das Ende des Verzogerungsvorganges 
erkannt und damit ein Zeitpunkt to definiert. Fiir das Erken- 
nen des Verzogerungsvorganges wird uberwacht, ob die Be- 
dieneinheit BE, beispielsweise das Bremspedal, vom Fahrer 
betatigt wird. Ist der Verzogerungsvorgang beendet, wird in 
einem nachgeordneten Arbeitsschritt 21 der Betrag der aktu- 
ellen Beschleunigung la^t^! ermittelt. Hierfur kann die Ge- 
schwindigkeit oder auch die Drehzahl an zwei aufeinander- 
folgenden Zeitpunkten erfaBt und daraus die Beschleuni- 
gung ermittelt. werden. Vorteilhafterweise wird der Betrag 
der aktuellen Beschleunigung la^o! bestimmt und im wei- 
teren Programra ablauf ausgewertet. Die Bestirnmung und 
Auswertung des Betrages der Beschleunigung hat den Vor- 
teil, daB dieser Berechnungsschritt sowohl bei erfolgter Ver- 
zogerung als auch bei erfolgter Beschleunigung ohne wei- 
tere Softwareanpassung durchfuhrbar ist, wodurch sich der 
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Softwareumfang und damit die notwendige Speicherkapazi- 
tat im Steuergerat reduziert. In einer nachgeordneten Ab- 
frage 22 wird der Betrag der aktuellen Beschieunigung 
taaktal mit dem Betrag einer vorgebbaren Referenzbeschleu- 
nigung la rcfDD l verglichen. ' 5 

Wurde die Abfrage 22 mit. "Nein" beantwortel, das heiBt 
der Betrag der aktuellen Beschieunigung la^ a t l ist groBer 
als der Betrag der vorgebbaren Referenzbeschleunigung 
tarefao'* so fuhrt der Nein-Ausgang der Abfrage 22 liber 
eine Verbindung 23 zuruck an den Arbeitsschritt 21, wo 10 
wiederum der Betrag der aktuellen Beschieunigung la^al 
ermitlelt wird. 

Wurde die Abfrage 22 mit "Ja" beantwortet, das heiBt der 
Betrag der aktuellen Beschieunigung la^^l ist kleiner oder 
gleich dem Betrag der vorgebbaren Referenzbeschleuni- 15 
gung, laairtol <= la re fai, so fuhrt der Ja-Ausgang der Abfrage 
22 iiber eine Verbindung 24 an einen Arbeitsschritt 25. Im 
Arbeitsschritt 25 wird die Momenlangeschwindigkeit V Mora 
zu dem Zeitpunkt, wenn la^^l <= la^ fD i erfaBt und abge- 
speichert, so daB im Steuergerat nunmehr die Momentange- 20 
schwindigkeit v Mora vorliegt. In dem darauf folgenden Ar- 
beitsschritt 26 wird die Momenlangeschwindigkeit mit ei- 
nem Geschwindigkeits-Offset beaufschlagu wobei gilt: 
Vmoih + v = v Soll . Neu . Diese einzurechnende Geschwindig- 
keitsdifferenz kann betriebspunktabhangig beispielsweise in 25 
der Applikation festgelegt, und in einem entsprechenden 
Kennfeld abgespeichert werden. Die neue Sollgeschwindig- 
keit liegt am Ende des erfindungsgemaBen Verfahrens etwas 
unlerhalb der eingelesenen Momentangeschwindigkeit. So 
wird erreicht, daB bei BergaufFahrt zu einem fruheren Zeit- 30 
punkt etwas weniger korrigiert wird als in der Ebene. 

Die neu bestimmte Sollgeschwindigkeit ist bis zu einer 
erneuten Geschwindigkeitsanderung die maBgebliche Re- 
gelgroBe. 

Nunmehr soli anhand des Ablaufplanes in Fig. 3 das er- 35 
findungsgemaBe Verfahren nach einer Beschieunigung er- 
lautert werden. In einem Arbeitsschritt 30 wird zunachst das 
Ende des Beschleunigungsvorganges erfaBt und damit der 
Zeitpunkt t<> definiert. Das Ende des Beschleunigungsvor- 
ganges wird analog zu den Ausfuhrungcn zu Fig. 2 anhand 40 
der Uberwachung der zugehorigen Bedieneinheit BE, bei- 
spielsweise des Gaspedals, durchgefiihrt Nach dem Ende 
des Beschleunigungsvorganges wird in einem anschlieBen- 
dcn Arbeitsschritt 31 cin Timer mit einer vorgebbaren Zcit t L 
gestartet. Diese Zeit ti ist beispielsweise in Abhangigkeit 45 
des aktuellen Betriebszustandes, welcher durch eine Erfas- 
sung verschiedener Betriebsparameter wie Drehzahl, Last, 
Temperatur und Druck definiert ist, vorgebbar. Bei Be- 
schieunigung, insbesondere bei steiler Bergabfahrt, kann es 
vorkommen, daB die positive Beschieunigung nicht unter 50 
den vorgegebenen Referenzwert absinkl. In diesem Fall 
wird iiber eine vorgebbare Zeit tl sichergestellu daB die Mo- 
mentangeschwindigkeit auch fur den Fall als neue Sollge- 
schwindigkeit erfaBt wird, wenn der Betrag der Beschieuni- 
gung den entsprechenden Referenzwert nicht unterschreitet, 55 
wie dies z. B. im Schubbetrieb auftreten kann. 

Fur das Starten einer vorgebbaren Zeit tl gibt es verschie- 
dene bekannte Realisierungen, die hier nicht alle detailliert 
erlautert werden sollen. Eine der einfachsten und gangigsten 
Varianten ist sicher das Laden eines Zahlers mit dem zuge- 60 
horigen Wert fur tl und das anschlieBende Herunterzahlen, 
so daB bei Zahlerstand Null die abgelaufene Zeit erkannt 
wird und die entsprechenden Aktionen ausgelost werden. 
Nach Ablauf dieser vorgebbaren Zeit t L wird in dem nach- 
folgenden Arbeitsschritt 32 der Betrag der aktuellen Be- 65 
schleunigung ermitlelt. 

Nach dem Ermitteln des Betrages der aktuellen Beschieu- 
nigung wird in einer nachgeordneten Abfrage 33 ein Ver- 
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gleich des Betrages der aktuellen Beschieunigung mit dem 
Betrag einer vorgebbaren Referenzbeschleunigung durchge- 
fuhrt. Ist der Betrag der aktuellen Beschieunigung groBer als 
der Betrag der vorgebbaren Referenzbeschleunigung, so 
fiihrt der Nein-Ausgang der Abfrage 33 an eine nachgeord- 
nete Abfrage 34. Hier wird geprtift, ob die Zeit ti abgelaufen 
ist. 1st dies nicht der Fall, so fiihrt der Nein-Ausgang der Ab- 
frage 34 iiber eine Verbindung 35 zuruck an den Arbeits- 
schritt 32. Wurde die Abfrage 23 mit "Ja" beantwortet, das 
heiBt der Betrag der aktuellen Beschieunigung ist kleiner als 
der Berrag der Referenzbeschleunigung, so fuhrt der Ja- 
Ausgang der Abfrage 33 liber eine Verbindung 36 an einen 
ArbeiLsschritt 37. Ebenfalls an den Arbeitsschritt 37 ist der 
Ja-Ausgang der Abfrage 34 gefiihrt. In der Abfrage 34 
wurde gepruft, ob die Zeit h abgelaufen ist. Durch das Ein- 
fugen dieser zusatzlichen Zeitschleife werden nicht alle Be- 
wegungen der Bedieneinheit sofort umgesetzt, was wie- 
derum einen insgesamt ruhigeren Fahrbetrieb gewahrleistet. 

Im Arbeitsschritt 37 wird die Momentangeschwindigkeit 
erfaBt und dieser Wert an einen nachfolgenden Ar- 
beitsschritt 28 gefuhrt, in welchem die Momentangeschwin- 
digkeit v Mon , mit einer GeschwindigkeilsdirTerenz v beauf- 
schlagt, wird. Dieser so ermittelte Wert ist die neue Sollge- 
schwindigkeit v soll . neu . Beim Beschleunigungsvorgang hat 
das Einrechnen einer betriebspunktabhangigen Geschwin- 
digkeitsdifferenz den Vorteil, daB bei BergaurTahrten zu ei- 
nem fruheren Zeitpunkt etwas weniger korrigiert wird als 
bei Bewegung des Kraftfahrzeuges in der Ebene. 

Die neu ermittelte Sollgeschwindigkeit wird nun als Re- 
gelgroBe in dem fur den ubergeordneten Verfahren der Ge- 
schwindigkeitsregelung verwendet. Im abschlieBenden Ar- 
beitsschritt 39 ist das erfindungsgemaBe Verfahren beendet. 
Ein emeuter Start erfolgt dann, wenn der Fahrer des Fahr- 
zeuges einen erneuten Beschleunigungsvorgang eingeleitet 
und dieser Vorgang durch Loslassen der entsprechenden Be- 
dieneinheit beendet. 

Patentanspruche 

1 . Verfahren zum Rcgcln der Fahrgcschwindigkcit ei- 
nes Kraftfahrzeuges, wobei die Fahrgeschwindigkeit 
auf eine vorgebbare Sollgeschwindigkeit (v^u) gere- 
gelt wird, der Regelvorgang bei einer vom Fahrer ein- 
gclcitctcn Geschwindigkeitsanderung auBcr Kraft gc- 
setzt wird, und nach Beenden der Geschwindigkeitsan- 
derung der Betrag der aktuellen Beschieunigung (la^l) 
des Kraftfahrzeuges ermittelt wird, wobei der Betrag 
der aktuellen Beschieunigung (la^l) mit dem Betrag 
einer vorgebbaren Referenzbeschleunigung (la^l < 
larefO verglichen wird und wobei die Momentange- 
schwindigkeit ( Vn, om ) zu dem Zeitpunkt, in dem der Be- 
trag der aktuellen Beschieunigung (la^l) kleiner oder 
gleich dem Betrag der vorgebbaren Referenzbeschleu- 
nigung (la,. e fl) ist, als neue Sollgeschwindigkeit (v soU . 
neu) abgespeichert wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die neue Sollge- 
schwindigkeit (Vsou.ncJ in Abhangigkeit von erfaBten 
Betriebsparametern korrigiert wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 und/oder 2, wobei das 
Beenden der Geschwindigkeitsanderung erkannt wird, 
wenn das Loslassen einer Bedieneinheit (BE) fur die 
Geschwindigkeitsanderung erkannt wird und innerhalb 
einer vorgebbaren Zeit keine erneute Betatigung der 
Bedieneinheit (BE) erfolgt. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 und 2, wobei nach dem 
Beenden der Geschwindigkeitsanderung eine vorgeb- 
bare (t L ) Zeit gestartet wird und nach Ablauf dieser vor- 
gebbaren Zeit (t L ) die Momentangeschwindigkeit 
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(Vmom) als neue Sollgeschwindigkeit (Vsou-neu) erfaBt 
wird. 

5. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, 
wobei die Momentangeschwindigkeit (v mora ) init einer 
yorgebbaren Geschwindigkeitsdifferenz (v) beauf- 
schlagt wird und diese adaptiv korrigierte Geschwin- 
digkeit als neue Sollgeschwindigkeit (v soU _ neu ) gespei- 
chert wird. 
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